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@ Gerauschsteuerungssystem 

Es ist ein Gerauschsteuerungssystem offenbart, bei weJ- 
chem ein von einem Motor erzeugtes Gerausch veranlaSt 
wird, mit einem Steuerton eines Betatigungsglieds zu inter- 
ferieren, um das Gerausch des Motors abzuschwachen oder 
urn das Gerausch in einen Ton umzuwandeln, der eine 
gewunschte Charakteristik besitzt, wodurch Gerausche au- 
Berhalb und innerhalb eines Fahrzeugs bezuglich einer 
gewunschten Toncharakteristik verarbeitet werden. In dem 
System ist ein Betatigungsglied in einer Gerauschquellensei- 
te bzw. an einem Gerauschquellenende eines Gerauschfort- 
pflanzungspfades angeordnet, durch welchen ein von einem 
Fahrzeug abgestrahltes Gerausch aus dem Fahrzeug heraus 
oder in das Fahrzeug hinein Obertragen wird, ein Kontroller, 
der mit dem Betatigungsglied verbunden ist, erzeugt ein 
Steuerwellenformsignal zum Verantassen, daft der Steuer- 
ton zur Steuerung des Gerausches vom Betatigungsglied 
abgestrahlt wird, und Sensoren, die mit dem Kontroller 
verbunden sind, erfassen Daten, welche notig sind, um den 
Kontroller zum Erzeugen des Steuerwellenformsignals zu 
veranlassen, beispielsweise Daten bezuglich der Motorunv 
drehungsinformation und der Motorlastinformation. 
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Beschreibung . durch BetatigungsgLieder entspr.echend einer kl^inen' 

Anzahl von Gerauschfortpflanzungspfaden ge'steuert 

Die vorliegende Erfindung- bezieht sich auf ein Ge- werden, und das Gerausch und der Steuerton jedes Be- 1 

rauschsteuerungssystem bzw. auf ein Gerauschkompen- tatigungsglieds kann durch denselben Obertragungs- 

sationssystem, bei welchem ein von einem Motor er- 5 pfad aus dem Fahrzeug heraus oder in das Fahrzeug 

zeugtes Gerausch mit einem, Steuerton eines Betati- hinein abgestrahlt werden, wodurch das Gerausch und 

gungsglieds uberlagert wird, urn das Gerausch des Mo- der Steuerton sich auf demselben Weg fortpflanzen und 

tors zum kompensieren bzw. abzuschwSchen oder um somit die Gerauschsteuerung uber^inen groBen Be- 

das GerSusch in einen Ton mit einer gewiinschten Cha- reich realisiert werden kann. 

rakteristik umzuwandeln, wobei Gerausche auBerhalb 10 Weitere Einzelheiten, Aspekte und Vorteile der vor- 

und innerhalb eines- Fahrzeugs verarbeitet werden, um liegehden Erfindung -ergeben sich aus der nachfolgen-. 

die gewunschte Charakteristik zu erzeugen. den Beschreibung unter Bezugnahme auf die Zeich- 

Herkommliche GerSuschsteuerungssysteme dieses nung. 

Gebiets sind in einen Typ klassifiziert, bei welchem ein Fig. 1 zeigt ein Diagramm zur kurzen ErlSuterung des 

Betatigungsglied in der Nahe einer Gerauschquelle po- 15 Konzepts der vorliegenden Erfmdung; 

sitioniert ist, und in einen anderen Typ, bei welchem ein Fig. 2 zeigt ein Diagramm einer Anordnung eines Ge- 

Betatigungsglied nicht in der Nahe einer Gerauschquel- rauschsteuerungssystems in Obereinstimmung mit einer 

le sondern in der Nahe einer derartigeh Position zur ersten .Ausfuhrungsform der. vorliegenden Erfindung 

Erlangung eines Steuereffekts angeordnet ist, um einen ziir, Steuerung von Gerauschen in dem Inneren bzw. 

Steuerton einem Gerausch hinzuzufugen. 20 dem Innenraum eines Fahrzeugs; 

Bei dem erstgenannten Typ tritt jedoch die Schwie- Fig. 3 zeigt ein Blockdiagramm einer Anordnung ei- 

rigkeit auf, daB bei Verwendung des Gegenstands in nes Kontroliers4 von Fig. 2; : 

einem Fahrzeug, welches viele'Gerauschquellen besitzt, '"Fig: 4 zeigt ein Diagramm, welches eine in einem 

viele Betatigungsglieder fur vieie Gerauschquellen an- Speicher 47 von Fig. 3 gespeicherte Zuordnungs- bzw. 

geordnet werden mussen, wodurch die Schwierigkeit 25 Kartenihformationen darstellt (Phasensteuerungen und 

auftritt, einen geeigneten Platz zum Anbringen der Be- Amplitudensteuerungert); 

tatigungsglieder zu finden. Bei dem letztgenahnten Typ Fig. 5 zeiigt ein FluBdiagramm zum Festsetzen einer 

tritt die Schwierigkeit auf, daB, da das Gerausch und def Phasensteuerung und einer Amplitudensteuerung an ei- 

Steuerton auf unterschiedlichen Wegen ilbertragen ner Phasensteuerungsschaltung 44 und einer Amplitu- 

werden, der Bereich, in welchem der Steuereffekt geeig- 30 densteuerungsschaltung 45 unter Steuerung einer CPU 

net durchgefuhrt wird, schmal ist und in einem iibrigen 46; 

Bereich der Steuerton zu einer Erhohung des Gerausch- Fig. 6 zeigt ein Diagramm einer Anordnurijg eines Ge- 
es fiihrt. rauschsteuerungssystems in Obereinstimmung mit einer 

Aufgabe der Erfindung ist es, ein Gerauschsteue- zweiten Ausfuhrungsform der vorliegenden Erfindung 

rungssystem zu schaffen, bei welchem der geeignete 35 zum Steuern eines Gerauschs (linke Seite), welches von 

Steuereffekt Uber einen groBen Bereich unter Verwen- auBerhalb eines Fahrzeugs ausgeht; 

dung einer geringen Anzahl von Betatigungsgliedern Fig. 7 zeigt ein Diagramm einer Anordnung eines Ge- 

erreicht wird. ' " rauschsteuerungssystems in Obereinstimmung mit einer 

Die Losung der Aufgabe erfolgt durch ein Gerausch- dritten Ausfuhrungsform der vorliegenden Erfindung 

steuerungssystem, bei welchem ein Betatigungsglied in- 40 zum Steuern eines Gerauschs (Vorderseite), welches 

nerhalb einer Gerauschquellenseite bzw. an einem Ge- von auBerhalb eines Fahrzeugs ausgeht; 

rauschquellenende eines Gerauschfortpflanzungspfades Fig. 8 zeigt ein Diagramm einer Anbringungsanord- 

angeordnet ist, durch welchen das von dem Fahrzeug nung eines 2-Punkt-Gerauschsteuerungssystems in 

abgestrahlte Gerausch aus dem Fahrzeug heraus oder Obereinstimmung mit einer vierten Ausfuhrungsform 

in das Fahrzeug hinein ubertragen wird, ein Kontroller, 45 der vorliegenden Erfindung zum Steuern von einem 

welcher an das Betatigungsglied angeschlossen ist, ein Fahrzeuggerausch; * ■ ; 

Steuerwellenformsignal zum Hervorrufen des Steuer- Fig. 9 zeigt ein Blockdiagramm eines Kontrollers 83 

tons fur die Steuerung des von dem Betatigungsglied von Fig. 8; 

abzustrahlenden Gerausches erzeugt und bei welchem Fig. 10 stellt die in einem Speicher 838 von Fig. 9 

Sensoren, die an den Kontroller angeschlossen sind, Da- 50 gespeicherte Zuordnungs- bzw. Karteninformation dar 

ten erfassen, die fur den Kontroller notig sind, das Steu- (Phasensteuerungen und Amplitudensteuerungen); 

erwellenformsignal zu erzeugen, beispielsweise Infor- Fig. 11 zeigt ein FluBdiagramm zum Erklaren eines 

mationen beziiglich der Motordrehzahl und der Motor- Verfahrens, wie die Phasensteuerungen und Amplitur 

l ast . densteuerungen -an den Phasensteuerungsschaltungen 

In Obereinstimmung mit dem Gerauschsteuerungssy- 55 A und B (834 und 836) und die Amplitudensteuerungs- 

stem der vorliegenden Erfindung ist das Betatigungs- schaltungen A und B (835 und 837) unter Steuerung 

glied in der Gerauschquellenseite bzw. an einem Ge- einer CPU 839 zu bestimmen sind; 

rauschquellenende des Gerauschfortpflanzungspfades Fig. 12 zeigt ein Diagramm zum Erklaren eines Sy- 

angeordnet, durch welchen ein von dem Fahrzeug abge- stems zum Bestimmen der in dem Speicher 838 von 

strahltes Gerausch aus dem Fahrzeug heraus oder in das 60 Fig. 9 gespeicherten Zuordnungs- bzw. Karteninforma- 

Fahrzeug hinein ubertragen wird, erzeugt der Kontrol- tion; 

ler das Steuerwellenformsignal zum Hervorrufen des Fig. 13 zeigt ein FluBdiagramm zum Erklaren eines 

Steuertons fur die Steuerung des von dem Betatigungs- Algorithmus zum Bestimmen der Zuordnungs- bzw. 

glied abzustrahlenden Gerausches, und die Sensoren er- Karteninformation des 2-Punkt-Gerauschsteuerungssy- 

fassen Daten, die notig sind, den Kontroller zum Erzeu- 65 stems der vierten Ausfuhrungsform; 

gen des Steuerwellenformsignals zu veranlassen. Als Er- Fig. 14 zeigt ein Diagramm einer Anbringungsanord- 

gebnis konnen die Gerausche, welche von vielen Ge- nung eines 3-Punkt-Gerauschsteuerungssystems in 

rauschquellen einschlieBlich dem Motor ausgehen, Obereinstimmung mit einer funften Ausfuhrungsform 
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der vorliegenden Erfindung zum Steuern des Fahrzeug- 
gerausches; " ; 11 

Fig. 15 zeigt ein Blockdiagramm eines {Controllers 83 
von Fig. 14; 

Fig. 16 zeigt ein Diagramm zum Erklaren eines Sy- 
stems zum Bestimmen der Zuordnungs- bzw. Kartenin- 
formation innerhalb des Speichers 838 von Fig. 15; 

Fig. 17 zeigt ein" FluBdiagramm zum Erklaren eines 
Algorithmus zum Bestimmen der Zuordnungs- bzw. 
Karteninformation in dem 3-Punkt-Geraiischsteue- 
.rungssystemderfunften Ausfiihrungsform; - ' 

Fig. 18 zeigt ein schernatisches Diagramrh, welches 
ein GerauschmeBsystem zum Erzeugen einer Zubrd- 
nung bzw. Karte zur Verwendung in einem Gerausch- 
steuerungssystem in Obereinstimmung mit einer sechs- 
ten Ausfuhrungsform der vorliegenden Erfindung dar- 
stelltjund . " .. / ' - ' \ ' " ' " ; 

Fig. 19 zeigt ein FluBdiagramm, welches einen Algo- 
rithmus zum Bestimmen der^uqrdnungs/ 1 '' bzw: Karten- 
information in dem Gerauschsteuerurigssystem der 
sechsten Ausfiihrungsform darstellt . " : . - 

Unter Bezugnahme auf Fig. 1 wird kurz das Konzept 
der vorliegenden Erfihdurig da'rgestellt. Unter Beach- 
tung eines Gerauschfortpflanzungspfades 71,durch wel- 
chen Gerausche, die von vielen Gerauscherzeugungs- 
quellen einschlieBlich einem Motor' des Fahrzeugs aus- 
gehen, hauptsachlich uber einen Armaturbretteil in das 
Innere des Fahrzeugs iibertragen werden,ist zum Zwek- 
ke einer Gerauschreduzierung im Inneren eines Fahr- 
zeugs ein einziges Betatigungsglied 6 in der Nahe des 30 
Armaturenbretteils innerhalb eines .Motorraums ange- 
ordnet und wird gesteuert- betatigt, urn einen vorzugs- 
weise gesteuerten Effekt beziiglich des Gerausches 
uber einen breiten Bereich des Fahrzeuginneren bereit- 
zustellen. Da das Gerausch und ein Steuerton in das 
Innere des Fahrzeugs uber denselben oben erwahnten 
Pf ad. iibertragen werden„kann ein stabiler Effekt sogar 
dann uber einen breiten Bereich erzielt werden, wenn 
sich der Zustand im Fahrzeuginneren verandert, wenn 
beispielsweise ein Passagier.indem Inneren vorhanden 
ist oder.fehlt. Damit kann eine Veranderung der Zahl 
der in einem Fahrzeug zu befordernden Passagiere be- 
waltigt werden. 

Des weiteren kann die Erfindung sogar .beziiglich des 
von auBen von dem Fahrzeug ausgehenden Gerausches 
(auf dieses Gerausch wird hiernach manchmal als Fahr- 
zeugemissions-AuBengerausch verwiesen) einen giinsti- 
gen Steuereffekt auf das von auBerhalb des Fahrzeug 
ausgehenden Gerausches zeigen, welches aus der Nahe 
des Armaturbretteils innerhalb des Motorraums ent- 
stammt und danach durch Offnungen an Ruckseiten von 
Radern bzw. Reifen fortschreitet. Verfahren zum Steu- 
ern des Fahrzeugemissions-AuBengerausches beinhal- 
ten das Steuern eines LufteinlaBports, eines Kiihlschutz- 
gitters, von Offnungen in der: Nahe des Rads und/oder 55 
eines AuslaBports in dem Gerauschubertragungspfad. 
Auf diese Weise ist das Gerauschsteuerungssystem der 
vorliegenden Erfindung entworfen werden, so daB Beta- 
tigungsglieder in den Gerauschquellenseiten bzw. an 
den Gerauschquellenenden von groBeren Obertra- 
gungspfaden des von verschiedenen Teilen des Fahr- 
zeug einschlieBlich der Maschine ausgestrahlten Fahr- 
zeugemissions-AuBengerauschs und Innengerauschs 
angeordnet sind. Somit konnen Gerausche, welche von 
verschiedenen Gerauschquellen einschlieBlich ,dem 
Fahrzeugmotor ausgehen, durch entsprechende Betati- 
gungsglieder gesteuert werden, die in einer geringen 
Anzahl von Gerauschiibertragungspfaden angeordnet 
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sind und im Hinblick auf das Fahrzeugemissions-AuBen- 
gerausch und -Innengerausch sowie das AuBen- oder 
Innengerausch, und die Steuertone der Betatigungsglie- 
der werden durch denselben Obertragungspfad abge- 
strahlt, so daB sowohl die Gerausche als auch die Steu- 
ertone sich auf dieselbe Art fortpflanzen konnen und 
somit der Steuereffekt uber einen groBen Bereich er- 
zielt werden kann; 

Es wird eine detaillierte Erlauterung beziiglich einer 
ersten Ausfiihrungsform der vorliegenden Erfindung 
unter Bezugnahme auf die zugehorenden Figuren gege- 
ben. - : ; 

Fig. 2 zeigt ein Diagramm einer Anordnung eines Ge- 
rauschsteuerungssystems in Obereinstimmung mit einer 
ersten Ausfuhrungsform der vorliegenden Erfindung 
zum Steuern. von Gerausch in dem Inneren eines Fahr- 
zeugs bzw. in einem Fahrzeugraum. Ein Motor, welcher 
elektronisch zu steuern ist, ist gewohnlich derart einge- 
richtet, daB ein'Mbtordrehzahlbzw. Motorumdrehungs- 
sensor 1 und ein Mbtoriastsensor 2 wie ein EinlaBkom- 
paktdrucksensor (intake pack pressure sensor) vorgese- 
hen sind, es ist ein LuftfluBmesser oder ein Drosselklap- 
penpositiohssensor'wie in Fig. 2 erlautert vorgesehen, 
urn die jeweilige Ausgangssignale der obigen Sensoren 
1 und 2 "einer Motorsteuereinheit"3 zuzufiihren. Die Mo- 
tors teuereinheit 3 ist mit einem Kontroller 4 iiber eine 
Signalleitung verbunden, durch welche die Notorum- 
drehungsinformation' und die Motorlastinformation 
iibertragen werden. 

Fig. 3 zeigt ein Blockdiagramm des Kontroilers 4 von 
Fig. 2. DemgemaB wird in dem Kontroller 4 ein-Motor- 
umdrehungspulssignal an eine Gestaltungs- bzw. For- 
mungsschaltung 41 angelegt, welche aufeinanderfol- 
gend mit einer Multiplizierschaltung 42, einem TiefpaB- 
filter 43, einer Phasensteuerungsschaltung 44 und einer 
Amplitudensteuerungsschaltung 45 in dieser Reihenfol- 
ge verbunden ist, so daB die Amplitudensteuerungs- 
schaltung 45 gegebenenfalls ein Steuerwellenformsignal 
ausgibt In.diesem Fall werden eine Phasensteuerung fur 
die Phasensteuerungsschaltung 44 und eine Amplitu- 
densteuerung fiir die Amplitudensteuerungsschaltung 
45 von der CPU 46 bestimmt, welche eine Zuordnungs- 
bzw. Karteninformation aus einem Speicher 47, auf der 
Grundlage des Motorumdrehungssignals und eines Mo- 
torlastsignals ausliest, welches von dem Motorumdre- 
hungssensor 1 bzw. dem Motorlastsensor 2 empfangen 
worden sind- Des weiteren ist der Kontroller 4 iiber eine 
Signalleitung mit dem Betatigungsglied 6 und wetter 
durch eine andere Signalleitung mit einem Verstarker 5 
verbunden. In dem erlauterten Beispiel ist das Betati- 
gungsglied 6 in der Gerauschquellenseite bzw. an dem 
Gerauschquellenende des Gerauschfortpflanzungspfa- 
des 71 von einer Gerauschquelle innerhalb des Motor- 
raums in das Fahrzeuginnere d. h. in der. Nahe (inner- 
halb des Motorraums) 70 eines Armaturenbretts .80, 
welches einen Motorraum 7 und das Innere eines Fahr- 
zeugs 8 definiert, angebracht. 

Fig. 4 stellt eine in dem Speicher 47 von Fig. 3 gespei- 
cherte Zuordnungs- bzw. Karteninformation dar. Mit 
der vorliegenden Ausfiihrungsform wird beabsichtigt, 
eine Sekundarkomponente (eine Primarkomponente 
der Verbrennung bzw. Explosion) der Motorumdrehung 
eines 4-Zylinder-Motors zu reduzieren, wodurch das 
Problem eines gedampften Tons innerhalb des Fahr- 
zeuginneren entsteht. Zuerst werden der Tondruckpe- 
gel und die Phase des Gerauschs (Sekundarkomponente 
der Motorumdrehung) innerhalb des Motorraums in der 
Nahe (innerhalb des Motorraums) 70 des Armaturen- 
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bretts 80, welches den Motorraum 7 und das Fahrzeug- 
innere 8 voneinander trennt, durch die "Motorumdre- 
hungsgeschwindikgeit und die Motorlast bestimmt, so 
daB die Phasensteuerung und die Amplitudensteuerung 
eines Steuertons zum Reduzieren eines derartigeh Ge- 5 
rauschs vorher in dem Speicher 47 als eine Zuordnungs- 
information gespeichert werden, welche Parameter der 
Motorumdrehungsgeschwindigkeit und der Motorlast 
besitzt, wie in Fig. 4 dargestellt ist 

Es wird eine Erklarung des Betriebs des Kontrbllers 4 10 
des Gerauschsteuerungssystems gegeben, das eine der- 
artige, oben erwahnte Anordnung besitzt Entsprechend 
Fig. 3 wird das Motorumdrehungspulssignal einer For- 
mungsschaltung 41 beztiglich einer ^ Gerauschentfer- 
nungsoperation und danach der Multiplizierschaltung 15 
42 bezuglich einer Multiplizieroperation unterworfen, 
urn in ein Pulssignal umgewandelt zu werden, welches 
die Motorumdrehungssekundarkomponente anzeigt 
Das Pulssignal der Umdrehungssekundarkomponente 
wird danach einem TiefpaBf ilter 43 bezuglich einer Ent- 20 
fernungsoperation der hanrionischen Komponentebzw. 
Oberwellenkomponente unterworfen, urn in ein sinus- 
formiges Wellensignal umgewandelt zu werden, das ei- 
ne Motorumdrehungssekundarkomponente anzeigt 
Das sinusformige Wellensignal der Umdrehungssekun- 25 
darkomponente wird weiter der Phasensteuerungs- 
schaltung 44 und' der Amplitudensteuerurigsschaltung 

45 bezuglich Phasen- bzw. Amplitudensteuerungsope- 
rationen unterworfen, um jeweils in das vorher erwahn- 
te Steuerwelienformsignal umgewandelt zu werden. 30 

Fig. 5 zeigt ein FluBdiagramm zum Bestimmen der 
Phasen- und Amplitudensteuerungen an der Phasen- 
steuerungsschaltung 44 bzw. der . Amplitudensteue- 
rungsschaltung 45 jeweils unter der Steuerung der CPU 

46 von Fig. 3. 

Wie in der Zeichnung dargestellt, werden in einem 
Schritt S400 die Motorumdrehungsgeschwindigkeitsin- 
formation und die Motorlastinformation eingegeben. In 
einem Schritt S401 wird das Vorhandensein oder die 
Abwesenheit einer Veranderung der Umdrehungsge- 
schwindikgeit und der Last beurteilt In einem Schritt 
S402 wird die Zuordnungsinformation entsprechend der 
veranderten Umdrehungsgeschwindigkeit und Last aus- 
gelesen. In einem Schritt S403 wird die ausgelesene Pha- 
sensteuerung an der Phasensteuerungsschaltung 44 
festgelegt. In einem Schritt S404 wird die ausgelesene 
Amplitudensteuerung an der Amplitudensteuerungs- 
schaltung festgelegt. In einem Schritt S405 wird das vor- 
her erwahnte Verfahren wiederholt, bis die Steuerung 
beendetist. 

Entsprechend Fig. 2 wird das von dem Kontroller 
ausgehende Steuerwelienformsignal uber den Verstar- 
ker 5 dem Betatigungsglied 6 ubermittelt, an welchem 
das Signal in ein Steuerton umgewandelt wird, um das 
Gerausch innerhalb des Motorraums auf der Gerausch- 
quellenseite bzw. an dem Gerauschquellenende des Ge- 
rauschfortpflanzungspfads 71 zu entfemen, d h. in der 
Nahe 70 des Armaturenbretts 80, welches den Motor- 
raum 7 von dem Fahrzeuginneren 8 trennt 

Vom Fahrzeuginneren aus betrachtet gelangen als 
Ergebnis das Gerausch innerhalb des Motorraums und 
der Steuerton in denselben Fortpflanzugspfad und 16- 
schen sich gegenseitig aus, wodurch ein Gerauschredu- 
zierungseffekt uber einen groBen Bereich erzielt wird. 

Fig. 6 zeigt ein Diagramm innerhalb der Anordnung 
eines Gerauschsteuerungssystems in Qbereinstimmung 
mit einer zweiten Ausfuhrungsform der vorliegenden 
Erfindung zur Steuerung eines Gerausches (linke Seite), 
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welches von auBerhalb dem Fahrzeug ausgehtA Die 
zweite Ausfuhrungsform unterscheidet sich von' der er- 
sten Ausfuhrungsform entsprechend Fig. 2 dahinge-' 
hend, dalB das Betatigungsglied 6 in der Geraiischquel- 
lenseite bzw. an dem Gerauschquellenende eines Fort- 
pflanzungspfads von einer Gerauschquelle innerhalb 
des Motorraums zu einem Raum (linke Seite) 91 auBer- 
halb des Fahrzeugs angeordnet ist, d. h. in einem Raum 
innerhalb eines Notorraums 74 in der Nahe einer Off- 
nung 73, welche nahe dem vorderen linken Rad ange- 
ordnet ist. Aus diesem Grund entspricht -die von dem - 
Kontroller 44 zu verarbeitende Zuordnungsinformation 
der Information der Phasen- und Amplitudensteurun- 
gen eines Steuertons zum Reduzieren der Motorumdre- 
hungssekundarkomponente des Gerausches innerhalb 
des Motorraums 74 in der Nahe 1 der Offnung 73 von 
dem vorderen linken Rad, wahrend der von dem Betati- 
gungsglied 6 abgestrahlte Steuerton dem Ton zum Ent- 
fernen des Gerausches innerhalb des Motorraums 74 an 
der vorher erwahnten Stelle des Motorraums in der 
Nahe der Offnung 73 von dem vorderen linken Rad 
entspricht Von dem Raum (linke Seite des Fahrzeugs) 
91 auBerhalb des Fahrzeugs aus betrachtet gelangen als 
Ergebnis das Gerausch innerhalb des Motorraums 74 
lind der Steuerton durch denselben Fortpflanzungspfad, 
wodurch ein Gerauschreduzierungseffekt uber eihen 
groBen Bereich erzielt werden kann. Es ist aus der vor- 
liegenden Erfindung leicht ersichtlich, daB zum Erlan- 
gen eines ahnlichen Gerauschreduzierungseffekts in ei- 
nem. Raum (rechte Seite des Fahrzeugs) 92 auBerhalb 
des Fahrzeugs das Betatigungsglied 6 in einem Raum 76 
innerhalb des Motorraums in der Nahe einer Offnung 75 
nahe dem vorderen rechten Rad angeordnet werden 
kann. 

35 Entsprechend Fig. 7 ist ein Schaubild einer Anord- 
nung eines Gerauschsteuerungssystems in Obereinstim- 
mung mit einer dritten Ausfuhrungsform der vorliegen- 
den Erfindung zur Steuerung von Gerauschen (Vorder- 
seite), welche von auBerhalb eines Fahrzeugs ausgehen, 
40 dargestellt Die dritte Ausfuhrungsform unterscheidet 
sich von der Ausfuhrungsform entsprechend Fig. 2 da- 
hingehend, daB das Betatigungsglied 6 in der Gerausch- 
quellenseite bzw. an dem Gerauschquellenende eines 
Fortpflanzungspfads 77 von einer GerSuschquelle in- 
45 nerhalb des Motorraums zu einem Raum (Vorderseite 
des Fahrzeugs) 93 auBerhalb des Fahrzeugs angeordnet 
ist, & h. in einem Raum 79 innerhalb des Motorraums in 
der Nahe einer vorderen Kuhlergrilloff nung 78. Ahnlich 
den vorher dargestellten AusfOhrungsformen entfernt 
50 ein von dem Betatigungsglied 6 abgestrahlter Steuerton 
das Gerausch irinerhalb des Motorraums in dem Raum 
79 in der Nahe der vorderen Kuhlergrilloffnung 78. Da 
— von dem Raum (Vorderseite) 93 auBerhalb des Fahr- 
zeugs aus betrachtet — das Gerausch innerhalb des 
55 Motorraums und der Steuerton durch denselben Fort- 
pflanzungspfad gelangen, kann der Gerauschreduzie- 
rungseffekt liber einen groBen Bereich erzielt werderu 

Obwohl das Steuersignal zum Reduzieren der Motor- 
umdrehungssekundarkomponente auf der Grundlage 
60 der Zuordnungsinformation mit der Motorumdrehungs- 
geschwindigkeit und der Motorlast als Parameter in den 
vorher dargestellten AusfOhrungsformen erlangt wor- 
den ist, kann irgendein Typ eines Systems zum Erlangen 
des Steuersignals, beispieisweise ein System zum Steu- 
65 ern einer anderen Ordnungskomponente der Notorum- 
drehung oder ein Ruckkopplungssteuerungssystem so- 
lange verwendet werden, wie das Gerausch an der Posi- 
tion des Betatigungsglieds 6 gesteuert werden kann, d. h. 
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* in/'der Gerauschquellenseite des, Gerauschfortpflan- 
zungspfads. _ 

Dariiber hinaus ist. die vorliegende Erfindung beziig- 
lich der Anordnung des Betatigungsglieds 6 nicht auf die 
in diesen Ausfiihrungsformen dargestellten Positionen 
beschrankt Wenn beispielsweise ein Fortpflanzungs- 
pfad eines von einem Fahrzeug ausgehenden und inner- 
halb oder auBerhalb des Fahrzeugs ubertragenes Ge- 
rausches bestimmt werden : kann, kann das Betatigungs- 
glied 6 in der Gerauschquellenseite des Pfades angeord-. 
net.sein. . . , , ; 

Entsprechend Fig. 8 wird eine vierte Ausfuhrungs- 
form der vorliegenden Erfindung erlautert. Mit der vier- 
ten Ausfuhrungsform wird beabsichtigt, die Motorum- 
drehungssekundarkomponente, die auBerhalb. o^er in- 
.nerhalb eines Fahrzeugs von einem Motorraum abge- 
strahlt wird, zu reduzieren. In diesem Fail enthalten zu 
steuernde Gerauschqueilen ein EinlaBgerausch, welches 
- naeh .auBerhalb des - Fahrzeugs von. einem EinlaBpoft 
abgestrahlt wird, ein Gerausch auBerhalb- des .Fahr- 
zeugs von einer.Offnung des Motorraums und ein Reso- 
nanzgerausch (Pseudogerauschquelle entsprechend ei- 
ner Combination von Gerauschqueilen innerhalb. des 
Motorraums) innerhalb des Motorraums, welchein das 
Fahrzeuginnere uber ein Armaturenbrett abgestrahlt 
werden; Um-die beabsichtige:Aufgabe zu losen, sind 
Betatigungsglieder in<ienNiihedes.EinlaBports und.inr 
nerhalb des Motorraums angeordnet/um die 2-Punkt- 
Gerauschsteuerung durchzufuhren. Des weiteren wird 
die Bestimmungder Zuordnungsinformation (Phase und 
Amplitude jedes Steuertons) mittels eines Computers 
"durchgefuhrt, welcher die Ruckkopplungssteuerung auf 
der Grundlage des Verfahrens des steilsten Abfalls bzw. 
Abstiegs unter Verwendung der quadratischen Summe 
einer konkreten Funktion (objective* function) im Hin- 
blick auf die Interferenztondrucke der Motorumdre- 
hungssekundarkomponente an zwei Bestimmungspunk- 
ten bzw. Gerauschqueilen durchfiihrt, weiche in der Na- 
he des EinlaBports und innerhalb des Motorraums ange- 
ordnet sind. Bei der vorliegenden Ausfiihrungsform sind 
Mikrophone fur die Bestirrimungspunkte, eine schnelle 
Fourier-Transformation (FFT, fast fourier transforma- 
tion) und ein Computer zur Ruckkopplungssteuerung 
lediglich fur die Zeit der Bestimrhung der Zuordnungs- 
information notig/und das tatsachliche Steuerungssy- 
stem beinhaltet'eineri Kontroller und Betatigungsglie- 
der. Experimentelle Ergebnisse haben gezeigt, daB 
durch die vorliegende Anordnung die Motorumdre- 
huhgssekundarkomponente um bzw. auf 5— 10 dB an 
Positionen einen Meter entfernt von der linken und 
rechte Seite des Fahrzeugs und an der Position des Oh- 
res des Fahrzeugfuhrers reduziert wird. Obwohl die 
Riickkopplung tatsachlich ausgefuhrt worden ist, um die 
Zuordnungsinformation beziiglich der vierten Ausfiih- 
riingsform zu bestimmen, konnen die Wirkung der Steu- 
ertdne durch eine Simulation bestimmt werden. Da das 
vorliegende Beispiel dazu bestimmt ist Gerausche zu 
reduzieren, ist die Riickkopplung auf der Grundlage des 
Verfahrens des steilsten Abfalls bzw. Abstiegs unter 
Verwendung der Quadratsumme als konkrete Funktion 
uber die Interferenztondriicke von Bestimmuhgspunk- 
ten durchgefiihrt worden. Um jedoch eine gewunschte 
Tonqualitatscharakteristik an den Bestimmungspunkten 
zu erlangen, kann eine derartige Riickkopplungssteue- 
rung durchgefiihrt werden, um einen Unterschied zwi- 
schen den Ger&uschen der jeweiligen Bestimmuhgs- 
punkte und einer gewunschten Tonqualitatscharakteri- 
stik zu reduzieren. 
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Die vierte Ausfuhrungsform der vorliegenden Erfin- 
dung wird detailliert unter Bezugnahme auf die zugeho- 
rigen Figuren dargestellt Wie bereits oben erwahnt, 
zeigt Fig. 4 ein Schaubild. einer Anbringungsanoridnung 
.eines 2-Punkt-Gerauschsteuerungssystems in Obereinr 
stimmung mit einer vierten Ausfuhrungsform der vor- 
liegenden Erfindung, um ein Fahrzeuggerausch zu steu- 
ern. Fig. 9 zeigt ein Blockdiagramm eines Kontrollers 83 
von Fig. 8, und Fig. 10 zeigt in einem Speicher 838 von 
Fig. 9 gespeicherte Phasensteuerungen und Amplitu- 
densteuerungen. 

Zuerst wird eine detaillierte Erklarung beziiglich des 
Gerauschsteuerungssystems gegeben. Wie in Fig. 8 dar- 
gestellt, jst ublicherweise bei einem elektronisch zu 
steuernden Motor ein Motorumdrehungssensor 81 in- 
nerhalb eines Verteilers und ein Motorlastsensor 82 wie 
ein EinlaBriickdrucksensor in einem Drosselklappen- 
korperteil vorgesehen. Beide Sensoren sind an den Kon- 
troller 83 uber. Signalleitungen zur .Obertragung eines 
derartigen Motorumdrehungspulssignals 81 1 und Mo- 
torlastinformationssignai 821 angeschlossen, wie in 
Fig. 9 dargestellt ist: Wie weiter in Fig. 9 dargestellt, 
wird beziiglich der Struktur des Kontrollers 83 das Mo- 
torumdrehungspulssignai 81 1 an eine Formungsschal- 
tung 831 angelegt, weiche wiederum mit einer Multipli- 
zier/Frequenzteilerschaitung 832 und einem TiefpaBfil- 
ter 833 in dieser Reihenfoige verbunden ist. Das Aus- 
gangssignal des TiefpaB filters 833 wird zwei Pfaden zu- 
gefiihrt, in dem einem Pfad wird es einer Phasensteue- 
rungsschaltung A 834 und einer Ampiitudensteuerungs- 
schaltung A 835 unterworfen, um als Steuerwellenform- 
signal A 841 ausgegeben zu werden, und in demtanderen 
Pfad wird es einer Phasensteuerungsschaltung B 836 
und einer Amplitudensteuerungsschaltung B 837 unter- 
worfen, um als Steuerwellenformsignal 851 ausgegeben 
zu werden. In diesem Fall werden die Phasensteuerun- 
gen beziiglich der Phasensteuerungsschaltung A 834 
und der Phasensteuerungsschaltung B 836 ebenso wie 
die Amplitudensteuerungen beziiglich der Amplituden- 
steuerungsschaitung A 835 und der Amplitudensteue- 
rungsschaltung B '837 durch eine zentrale Verarbei- 
tungseinheit (CPU, central processing .unit) 839 be- 
stimmt, weiche die Motorumdrehungsgeschwindigkeit 
und Motorlast auf der Basis des Motorumdrehungspuls- 
signals 811 und des Motorlastinformationssignals 821 
bestimmt und die entsprechende Zuordnungsinforma- 
tion aus dem Speicher 838 herausiiest. In diesem Zusam- 
menhang bezieht sich die Zuordnungsinformation auf 
eine Phasensteuerung und eine Amplitudensteuerung 
fur jedes Betatigungsglied, was spater erklart wird. Des 
weiteren sind ein Betatigungsglied 84 (Lautsprecher) fur 
das EinlaBgerausch und ein Betatigungsglied 85 (Laut- 
sprecher) fur ein Gerausch innerhalb. des Motorraums 
mit dem Kontroller 83 uber Steuerwellenformsignallei- 
tungen verbunden. 

Als nachstes wird eine Erklarung beziiglich des Ge- 
rauschsteuerungssystems des 2-Punkt-Typs von Fig. 8 
gegeben. 

Bei der vorliegenden Ausfiihrungsform wird die Mo- 
torumdrehungssekundarkomponente (Primarkornpo- 
nente der Explosion bzw. Verbrennung) eines 4-Zylin- 
der-Motors, weiche ein Problem als Fahrzeugemissions- 
auBengerausch und -Innengerausch darstellt, durch 
Steuern des EinlaBgerausches und Motorrauminnen- 
gerauschs reduziert 

Detailliert dargestellt, der Kontroller 83 gibt Steuer- 
wellenformsignale (Betatigungsgliedeirigangssignale) 
zum Steuern des EinlaBgerauschs und des Fahrzeugin- 
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nenraumger&uschs auf der Grundlage der Zuordnungs- 
information aus, die sich auf die Ausgangssignale des 
Notorumdrehungssensors 81 und des Motorlastsensors 
82 in Obereinstimmung mit dem Motorzustand (Umdre- 
hungsgeschwindigkeit und Last) griindet, was detailliert 5 
in Verbindung mit Fig. 9 dargestellt wird. Das Motor- 
umdrehungspulssignal 811 als das Ausgangssignal des 
Motorumdrehungssensors 81 wird der Formungsschal- 
tung 831 beziiglich einer Gerauschentfernungsopera- 
tion unterworfen und danach der Multiplizier/Fre- to 
quenzteilerschaltung 832 beziiglich Multiplizier/Fre- 
quenzteilungoperationen, um in ein Pulssignal umge- 
wandelt zu werden, welches die Motorumdrehungsse- 
kundarkomponente anzeigt. Das Sekundarkomponen- 
tenpulssignal wird danach dem TiefpaBfilter 833 beziig- 15 
lich einer Entfernungsoperation betreffend der harmo- 
nischen Komponente unterworfen, um in ein sinusfor- 
miges Wellensignal umgewandelt:zu werden, day die 
Motorumdrehungssekundarkomponehte anzeigt Das 
sinusfdrmige Wellensignal der Sekundarkomponente 20 
wird auf zwei Pfade aufgeteilt, es wird in einem ersten 
Pf ad der Phasensteuerungsschaltung A 834 und der Am- 
plitudensteuerungsschaltung A 835 unterworfen, um als 
phasengesteuertes Steuerwellenformsignal A 841 aus- 
gegeben zu werden, und in dem zweiten Pfad wird es 25 
der Phasensteuerungsschaltung B 836 und, der Amplitu- 
densteuerungsschaltung B 837 unterworfen, um als am- 
plitudengesteuertes Steuerwellenformsignal B 851 aus- 
gegeben zu werden. 

Beziiglich Fig. 11 ist ein FluBdiagramm zum Erklaren 30 
eines Verfahrens dargestellt,, wie die Phasensteuerun- 
gen und Amplitudensteuerungen an den Phasensteue- 
rungsschaltungen A und B (834 und 836) und an den 
Amplitudensteuerungsschaltungen A und B (835 und 
837) unter der Steuerung der CPU 839 zu bestimmen 35 
sind. 

Insbesondere gibt die CPU 839 in einem Schritt S300 
von Fig. 1 1 die Motorumdrehungsgeschwindigkeitsin- 
formation und die Notorlastinformation ein. In einem 
Schritt S301 wird beurteilt, ob eine Veranderung der 4a 
Umdrehungsgeschwindigkeit und der.Lastgebiete vor- 
liegt. Ist das Ergebnis der Beurteilung negativ, kehrt das 
System darauf zu dem Schritt S300 zuruck: Ist das Er- 
gebnis der Beurteilung des Schrittes S301 positiv, wird 
darauf die entsprechende Zuordnungsinformation aus 45 
dem Speicher 838 in einem Schritt S302 ausgelesen. In 
einem Schritt S303 werden die Phasen an der Phasen- 
steuerungsschaltung A 834 bzw. an der Phasensteue- 
rungsschaltung B 836 festgelegt. 

In einem Schritt S304 werden die Ampiituden an der 50 
Amplitudensteuerungsschaltung A 835 bzw. an der Am- 
plitudensteuerungsschaltung B 837 festgelegt Das Steu- 
erwellenformsignal A 841 und das Steuerwellenformsi- 
gnal B 851, welche von dem Kontroller 83 ausgegeben 
werden, werden durch das EinlaBgerausch-Betatigungs- 55 
glied 84 und das Motorinnenraumgerausch-Betati- 
gungsglied 85 in Steuertone fur das EinlaBgerausch und 
das Gerausch innerhalb des Motorraums umgewandelt. 
Da in diesem Fall eine Entfernung zwischen dem EinlaB- 
gerausch-Betatigungsglied 84 und dem Fahrzeuginnen- eo 
raumgerausch-Betatigungsglied 85 klein ist und die 
Steuertone, welche von den jeweiligen Betatigungsglie- 
dern abgestrahh werden, eine identische Frequenz be r 
sitzen, ist ein Steuerton zum gleichzeitigen Reduzieren 
des EinlaBgerausches und des Motorinnenraumgerau- 65 
sches unterschiedlich in der Phase und der Amplitude 
beziiglich des Steuertons zum Reduzieren des EinlaBge- 
rausches lediglich durch das EinlaBgerausch-Betati- 



gungsglied 84 und beziiglich des Steuertons zum Redu- 
zieren des Motorinnenraumgerausches lediglich durch 
das Motorinnenraumgerausch-Betatigungsglied 85. Be! 
dem vorliegenden Verfahren werden die Phasen- und 
Amplitudensteuerungen des Steuertons zum gleichzeiti- 
gen Reduzieren des EinlaBgerausches und des Motorin- 
nenraumgerausches in dem Speicher 838 als Zuord- 
nungsinformation gespeichert. Auf diese Weise werden 
das EinlaBgerausch und das Motorinnenraumgerausch 
als Gerauschquellen, welche die Motorumdrehungsse- 
kundarkbmponente (Primarkomponente der Explosion 
bzw. Verbrennung) eines 4-Zylinder- Motors bei dem 
FahrzeugemissionsauBenger&usch und dem -innenger- 
ausch durch den Steuerton' des EinlaBgerausch-Betati- 
gungsglieds 84 und den Steuerton des Motorinnenraum- 
gerausch- Beta tigungsglieds 85 unter BerQcksichtigung 
der. Wechselwirkung zwischen den Steuertdnen redu- 
ziert: Ais Ergebnis kann innerhalb und auBerhalb des 
Fahrzeugs eine groBe Steuerwirkung erzielt werden. 
_ In einem Schritt S305 wird beurteilt, ob die Steuerung 
zu .beenden ist. Wenn das Ergebnis der Beurteilung ne- 
gativ ist, kehrt darauf das System zu dem .Schritt S300 
zuruck. 

, Als nachstes wird eine Erklarung daruber gegeben, 
wie die Zuordnungsinformation zum gleichzeitigen Re- 
duzieren .des EinlaBgerausches und des; Motorinnen- 
raumgerausches . durch Verwendung des EinlaBger- 
ausch- Bet atigungsglieds 84 und des Motorinnenraum- 
gerausch- Betatigungsglieds 85 zu bestimmen ist und wie 
die Zuordnungsinformation des Speichers 838 von 
Fig. 8 in einem Gerauschsteuerungssystem : eines 
2-Punkt-Typs von Fig. 12 zu bestimmen ist 

Wie in Fig. 12 dargestellt, sind die Zusammenschlusse 
zwischen dem Motorumdrehungssensor 81, dem Motor- 
lastsensor 82, dem Kontroller 83, dem EinlaBgerausch- 
Betatigungsglied 84 und dem Motorinnenraumger- 
ausch-Betatigungsglied 85 ebenso wie die innere Struk- 
tur des Kontrollers 83 im wesentlichen dieselben wie 
jfsne, welche entsprechend Fig. 8 dargestellt sind. Je- 
doch entsprechen die Phasensteuerungen beztiglich der 
Phasensteuerungsschaltung A 834 und der Phasensteue- 
rungsschaltung B 836 und die Amplitudensteuerungen 
bezuglich der Amplitudensteuerungsschaltung A 835 
und der Amplitudensteuerungsschaltung B 837 den 
Werten fur die jeweiligen Betatigungsglieder, welche 
von einem PC (personal computer) 89 in dem Kontroller 
83 uber eine RS232C-Leitung angelegt werden. Interfe- 
renztondrucke von Steuertdnen, welche durch Ansteu- 
ern des EinlaBgerausch-Betatigungsglieds 84 und des 
Fahrzeuginnenraumgerausch-Betatigungsglied 85 unter 
Verwendung der Phasen- und Amplitudensteuerungen 
erlangt wurden, werden durch ein EinlaBgerausch-Mi- 
krophon 86, welches in der Nahe eines Bestimmungs- 
punkts 861 vorgesehen ist, und durch ein Fahrzeugin- 
nenraumgerausch-Mikrophon 87, welches in der Nahe 
eines Bestimmungspunkts 871 vorgesehen ist, gerriesseh 
und an den PC 89 Ober einen schnellen Fourier Trans- 
formationsanalysator (FFT- Analysator) 89 angelegu 

Wie befeits oben erklart, gibt der Kontroller 83 die 
Steuerwellenformsigriale (Betatigungsgliedeingange) 
zum Steuern des EinlaBgerausches und des Motorin- 
nenraumgerausches auf der Grundlage der Ausgange 
des Motorumdrehungssensors 81 und Motorlastsensors 
82 aus. In diesem Verfahren ist das System von Fig. 9 
unterschiedlich zu dem System von Fig. 8 derart, daB die 
Phasen- und Amplitudensteuerungen der Phasensteue- 
rungsschaltung A 834, der Amplitudensteuerungsschal- 
tung A 835, der Phasensteuerungsschaltung B 836 und 
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der Amplitudensteuerungsschaltung B 837 nicht auf der 
Grundlage der in dem Speicher 838 des {Controllers 83 
gespeicherten Zuordnungsinformation sondern auf der 
Grundlage.der von dem PC 89 an den Kontroller 83 
angelegten Werte bestimmt werden. Somit werden 
Steuertone, welche eine gegebene Phase und Amplitude 
besitzen, von dem EiniaBgerausch- Betatigungsgtied 84 
und dem Motorinnenraumgerausch-Betatigungsglied 
85 abgestrahlt, so daB der PC 89 dem Kontroller 83 die 
Frequenzanalyseergebnisse des FET-Analysators 88 des 
Gerausches in der* Nahe des EinlaBports des Bestim- 
mungspunkts 861 und des Gerausches innerhalb des 
Motorraums des Bestimmungspunkts 871,- welches 
durch das EinlaBgerausch-Mikrophon 86 bzw. durch das 
Motorinnenraumgerausch-Mikrophon - 87 gemessen 
wurde, zuruckgibt, um dadurch dievPhasen- und Ampli- 
tudensteuerungen zu bestimmen, um -gleichzeitig das 
.EiniaBgerausch und das .Motorinnenraumgerausch zu 
reduzieren. Die Phasen-" und Amplitudensteuerungen, 
welche auf der Grundlage der Riickkopplung bei einem 
normalen Lauf zustand (Umdrehungsgeschwindigkeit 
und Last) des Motors bestimmt wurden/sind im voraus 
in dem PC 89 als Zuordnungsinformation des normalen 
Motorzustands abgespeichert worden, und auf ahnliche 
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in dem Schritt S905 bestimmt wird, daB die konkrete 
Funktion sich nicht auf ihrem minimalen Wert befindet, 
werden in einem Schritt 906 die.Phasen- und Ampiitu- 
densteuerungen fur die jeweiligen Betatigungsglieder 
modifiziert. In einem Schritt S907 wird die Schleifenwie- 
derholungszahl erhoht und das System kehrt danach zu 
dem Schritt S901 zuriick, um die Motorumdrehungs- 
und Lastinformation einzugeben, wodurch eine Ruck- 
kopplungsschieife gebildet wird. Wenn in dem Schritt 
S905 bestimmt wird, daB sich die konkrete Funktion auf 
ihrem minimalen Wert befindet, werden die Phasen- und 
Amplitudensteuerungen als Zuordnungsinformation be- 
ziiglich dem Motorzustand entsprechend des Schrittes 
S905 aufgezeichnet, und an dieser Stufe wird die Riick- 
kopplung beendet. In Obereinstimmung mit der vorlie- 
genden Ausfiihrungsform wird auf den Schritt S905 des 
Beurteilens, ob die konkrete Funktion sich auf ihrem 
. minimalen. Wert befindet, und den Schritt S906 des Mo- 
difizierens der Phasen- und Amplitudensteuerung fur 
die jeweiligen Betatigungsglieder das Verfahren des 
schnellsten Abstiegs bzw. Abfalls der Anpassungssteue- 
rung verwendet, um die Konvergenz der Riickkopp- 
lungssehieife vorzusehen. ' 
'Wenn zwei Betatigungsglieder gleichzeitig angesteu- 



Weise konnen Zuordnungsinformationen aller Motor- 25 ert werden, werden auf diese Weise Phasen- und Ampli 



zustande" gefunden werden: Nach dem Finden der Zu- 
ordnungsinformation aller Motorzustan'de sendet der 
PC 89 die Information iiber die RS232C-Leitung dem 
Kontroller 83, um die Zuordnungsinformation des Spei- 
chers 838 des Kontrollers 83 zu aktualisieren. Wehn das 
' Gerauschste'uerungssystem von Fig. 8 auf diese Art an- 
geordnet ist, kann das Gerauschsteuerungssystem das 
EiniaBgerausch und das Motorinnenraumgerausch' zur 
selben unterdriicken oder reduzieren. Diese Algorith- 
mus wird de'tailliert erkiart. 

Fig. 13 zeigt ein FluBdiagramm zum Erklaren des Zu- 
ordnungsinformationsbestimmungsalgorithmus des 
2-Punkt-Gerauschsteuerungssysterhs der vierten Aus- 
fiihrungsform. Durch das folgende Verfahren werden 
die optimalen Phasen- und Amplitudensteuerungen zur 
gleichzeitigen Reduzierung des EiniaBgerausches und 
des Motorinnenraumgerausches bestimmt. . 

Detailiierter dargestellt, in einem Schritt S900 ent- 
sprechend Fig. 13 wird ein durchzumessendes Fahrzeug 
zuerst auf Fahrwerksrollen in einem normalen Motor- 
lauf zustand (Umdrehungsgeschwindigkeit und Last) 
angesteuert, wie es beziiglich der Zuordnungsinforma- 
tion. notig ist. Bei einem derartigen Motorzustand wird 
die Riickkopplung bzw. Riickfuhrung mit dem Initiali- 
sieren einer Schleifenlauf- bzw. -wiederholungszahl K 
begonnen. In einem Schritt S901 werden die Motorum- 
drehungsinformation und die Motorlastinformation ein- 
gegeben. In einem Schritt S902 wird das" Vorhandehsein 
oder die Abwesenheit einer Veranderung der Umdre- 
hungsgeschwindigkeit oder eines Lastbereichs be- 
stimmt. Bei dem Vorhandensein einer Veranderung der 
Umdrehungsgeschwindigkeit oder des Lastbereichs 
wird die Riickkopplung beendet. 1st in dem Schritt S902 
bestimmt worden, daB eine Veranderung der Umdre- 
hungsgeschwindigkeit oder des Lastbereiches nicht vor- 
liegt, werden in einem Schritt S903 die Interferenzton- 
driicke Plk und P2k der Motorumdrehung an den zwei 
MeBpunkten ausgelesen. In einem Schritt S904 wird ei- 
ne konkrete Funktion berechn'et (die Summe der Qua- 
drate der Interferenztondrucke der zweiten Kompo- 
nente: Wk = Plk 2 + P2k 2 ). 

In einem Schritt S905 wird beurteiJt, ob die konkrete 
Funktion sich auf ihrem minimalen Wert befindet Wenn 
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tudensteuerungen, welche die gleichzeitige Reduzie- 
rung des EiniaBgerausches und des Motorinnenraumge- 
rausches ermoglichen, als Zuordnungsinformation ge- 
speichert, und es wird eine Steuerung auf der Grundlage 
der Zuordnungsinformation entsprechend der Motor- 
umdrehuhgsgeschwindigkeit und der Lastinformation 
durchgefuhrt; das EiniaBgerausch und das Motorinnen- 
raumgerausch konnen zur selben Zeit reduziert werden. 

Fig. 14 zeigt ein Schaubild einer Anbringungsanord- 
nung eines 3-Punkt-GerSuschsteuerungssystems in 
Obereinstimmung mit einer fiinften Ausfiihrungsform 
der vorliegenden Erfindung, um ein Fahrzeuggerausch 
zu steuern, und Fig. 15 zeigt ein Blockdiagramm des 
Kontrollers 83 von Fig. 14. Die vorliegende Erfindung 
ist darauf abgezieit, die Motorurndrehungssekundar- 
komponente (Primarkomponente der Explosion bzw. 
Verbrennung) eines 4-Zylinder- Motors zu reduzieren, 
wobei die Schwierigkeit eines Fahrzeugemissionsau- 
Bengerausches und -irinengerausches durch die Steue- 
rung des EiniaBgerausches, des Motorinnenraumgerau- 
sches und des AuslaBgerausches auftritt Bei dem 
3-Punkt-Gerauschsteuerungssystem der vorliegenden 
Ausfiihrungsform entsprechend Fig. 14 ist ein AuslaB- 
gerausch-Betatigungsglied 100 zusatzlich hinzugefugt 
worden. Die vorliegende funfte Ausfiihrungsform unter- 
scheidet sich von der vierten Ausfiihrungsform entspre- 
chend Fig. 8 dahingehend, daB das Ausgangssignal des 
TiefpaBfilters 833 drei Pfadeh zugefiihrt wird, und eine 
Phasensteuerungsschaltung C 340 und eine Amplituden- 
steuerungsschaltung C 350 zusatzlich hinzugefugt wer- 
den, um ein Steuerwellenformsignal C 101 vorzusehen. 
Des weiteren gleicht die funfte Ausfiihrungsform der 
vierten Ausfuhrungsform beziiglich des Steuerungsal- 
gorithmus des Controllers 83, sie unterscheidet sich je- 
doch von der fiinften Ausfuhrungsform dahingehend, 
daB, da die Phasen- und Amplitudensteuerungen beziig- 
lich jedes Steuerwellenformsignals bestimmt werden, 
die in. dem Speicher 838 abzuspeichernde Zuordnungs- 
information den Phasen- und Amplitudensteuerungen 
von drei Steuertonen fur gleichzeitiges Reduzieren des 
EiniaBgerausches, des Motorinnenraumgerausches und 
des AuslaBgerausches durch das EinlaBgerausch-Betati- 
gungsglied 84, das Innenraumgerausch-Betatigungs- 
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glied 85 und das AuslaBgerausch-Betatigungsglied 100 
entspricht. Auf diese Weise konrien das EinlaBgerausch, 
das Motorinnenraumger&usch und das AusIaBgerausch 
als Gerauschquellen, welche zu der Motorumdrehuhgs- 
sekundarkomponente (Primarkomponente der Explo- 
sion bzw. Verbrennung) des 4- Zylindef^ Motors als 
FahrzeugsemissionsauBengerausch und -innengerausch 
beitragen, gleichzeitig durch die Steuerungstone des 
EinlaBgerausch-Betatigungsglieds 84, des Motorinnen- 
raumgerauschs-Betatigungsglieds 85 und des AuslaB- 
gerausch-Betatigungsglieds 100 reduziert werden, wo- 
bei Wechselwirkungen zwischen den Steuertonen statt- 
finden, woraus sich eine groBe Steuerwirkung ergibt, 
welche auBerhalb und innerhalb des Fahrzeugs beob- 
achtet werden kann. 

Fig. 16 zeigt ein Diagramm zum Erklaren eines Me- 
chanismus zum Bestimmen der Zuordnungsinformation 
innerhalb des Speichers 838 von Fig; 15. Wie erlautert, 
unterscheidet sich der Zuordnungsinformations-Bestim- 
mungsmechanismus bei dem Gerauschsteuerungssy- 
stem der fUnften Ausfuhrungsform von demjenigen der 
vierten Ausfuhrungsform dadurch, daB das AuslaBger- 
ausch-Betatigungsglied 100 und ein AuslaBgerausch- 
Mikrophon 200 in der Nahe eines Bestimmungspunkts 
201 zusatzlich vorgesehen sind und daB, wie entspre- 
chend Fig. 15 dargestellt, das: Ausgangssignal des Tie- 
paBfilters 833 drei Pfaden zugefuhrt wird und daB die 
Phasensteuerungsschaltung C 340 und die Amplituden- 
steuerungsschaltung C 350 zusatzlich hinzugefugt sind, 
urn das Steuerwellenformsignal C 101 vorzusehen. Die 
fUnfte Ausfuhrungsform und die vierte Ausfuhrungs- 
form sind dahingehend gleich, daB die Phasen- und Am- 
plitudensteuerungen nicht auf der Grundlage einer Zu- 
ordnungsinformation sondern auf der Grundlage der 
Werte bestimmt werden, welche von dem PC 89 an den 
{Controller 83 angelegt werden. Als Ergebnts werden 
Steuert6ne, welche eine gegebene Phase und Amplitude 
besitzen, von dem EinlaBgerausch-Betatigungsglied 84, 
dem Motorinnenraumgerausch-Betatigungsglied 85 
und dem AuslaBgerausch-Betatigungsglied 100 abge- 
strahlt, so daB der PC 89 dem Kontroller 83 die Fre- 
quenzanalyseergebnisse des FFT-Analysators 88 des 
GerSusches in der Nahe des EinlaBports des Bestim- 
mungspunkts 861, das GerSusch innerhalb des Motor- 
raums des Bestimungspunkts 871 . und das AusIaBger- 
ausch des Bestimmungspunkts 201, welche durch das 
EinlaBgerausch- Mikrophon 86, das Motorinnenraum- 
gerausch-Mikrophon 87 und das AuslaBgerausch-Mi- 
krophon 200 gemessen werden, zuruckgibt, wodurch die 
Phasen- und Amplitudensterungen bestimmt werden, 
um gleichzeitig das EinlaBgerausch, das Motorinnen- 
raumgerausch und das AusIaBgerausch zu reduzieren. 
. Fig. 17 zeigt ein FluBdiagramm zum Erklaren des Zu- 
ordnungsinformations-Bestimmungsalgoritlimus in dem 
3-Punkt-Gerauschsteuerungssystem der funften Aus- 
fuhrungsform. 

Wie entsprechehd Fig. 17 dargestellt, unterscheidet 
sich die fUnfte Ausfuhrungsform von der vierten Aus- 
fuhrungsform darin, daB der Schritt S903 des Lesens der 
InterferenztondrUcke der Motorumdrehungssekundar- 
komponente an den zwei MeBpunkten und der Schritt 
S904 der Berechnung der konkreten Funktion, (Summe 
der Quadrate der InterferenztondrUcke der Sekundar- 
komponente an den zwei Punkten) entsprechend Fig. 13 
durch einen Schritt S913 des Lesens von Interferenzton- 
drUcken Plk, P2k und P3k der Motorumdrehungssekun- 
darkomponente an drei MeBpunkten und einen Schritt 
S914 des Berechnens einer konkreten Funktion (Summe 
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der Quadrate der InterferenztondrUcke der Sekundar- 
komponente an den drei Punkten: Wk - Plk 2 + P2k 2 
+ P3k 2 ) ersetzr werden. Auf diese Weise werden die' 
drei Betatigungsglieder gleichzeitig angesteuert, um 
5 Phasen- und Amplitudensteuerungen als Zuordnungsin- 
formation zu finden, welche eine gleichzeitige Reduzie- 
rung des EinlaBger&usches, des MotorinnenraumgerSu- 
sches und des AuslaBgerausches ermSglichen. 

Obwohl die Motorumdrehungssekundarkomponente 
io (Primarkomponente der Explosion bzw. Verbrennung) 
des 4-Zylinder- Motors, bei welch em die Schwierigkeit 
- eines FahrzeugemissionsauBengerausches und -innen- 
gerausches auftritt, durch Steuern des EinlaBgerau- 
sches, des Motorinnenraumgerausches und des AuslaB- 
15 gerausches bei den vorstehenden AusfUhrungsformen 
reduziert worden ist, ist die Ordnung, bzw. der Rang der 
zu steuemden Motorumdrehung nicht auf die Sekun- 
darkomponerite beschrankt, sondern es kann ein ande- 
rer Rang bzw. eine iandere Ordnung der Komponente 
20 verwendet werden. Des weiteren sind. die zu steuernden 
Gerauschquellen nicht auf die dargestellten beschrankt, 
sondern es konneri mehrere Gerauschquellen, welche zu 
dem FahrzeugemissionsauBengerausch und dem -innen- 
gerausch beitragen, zu einer einzigen Pseudogerausch- 
25 quelle verbunden werden. < . . 

Da des weiteren die vorstehenden AusfUhrungsfor- 
men darauf abgezielt sind, Gerauschezu; reduzieren, 
dient die in den Schritten S904 und S914 zum Berechnen 
der Funktion in dem Zuordnungsinformatipnsbestim- 
30 mungsalgorithmus verwendeten konkreten Funktion 
dazu, eine Summe von Quadraten der Interferenzton- 
drUcke an den MeBpunkten zu finden. Wenn jedoch 
, gewUnscht wird, gewUnschte InterferenztondrUcke. an 
den jeweiligen- MeBpunkten zu bestimmen, kann die 
35 konkrete Funktion in Abhangigkeit ihres Steuergegen- 
stands geeignet festgelegt werden. Beispielsweise ist die 
konkrete Funktion dazu bestimmt, eine Summe yon 
Quadraten von Unterschieden zwischen gewUnscHten 
und tatsachlichen TondrUcken an den MeBpunkten zu 
40 finden. Daruber hinaus ist bei der vorliegenden Ausfuh- 
rungsform das Verfahren des steilsten Abfalls bzw. Ab- 
stiegs der Anpassungssteuerung in dem Schritt S905 
zum Beurteilen, ob die konkrete Funktion sich auf ihrem 
minimalen Wert befindet, und in dem Schritt S906 des 
45 Modifizierens der Phasen- und Amplitudensteuerungen 
bezUglich der jeweiligen Betatigungsglieder verwendet 
worden. Es kann jedoch irgendein anderes Verfahren als 
das oben dargestellte verwendet werden, solange wie 
derartige Phasen- und Amplitudensteuerungen von 
so Steuertonen zum Veranlassen, daB die konkreten Funk- 
tionen sich auf ihrem minimalen Wert befinden, be- 
stimmt werden konnen. 

Obwohl die RUckkopplung tatsachlich durchgefUhrt 
worden ist, um Zuordnungsinformation in den Ausfuh- 
55 rungsformen soweit wie moglich zu bestimmen, k6nnen 
ebenso InterferenztondrUcke an jeweiligen MeBpunk- 
ten mit der Verwendung der Amplitude und der Phase 
jedes MeBpunktes berechnet werden, wenn keine 
Steuerung durchgefUhrt wird, und ebenso mit Verwen- 
eo dung eines. geschatzten Wertes eines Tons, welcher yon 
jedem Betatigungsglied ankommt und durch Multipli- 
zieren eines Steuertons als Ausgangssignal jedes Betati- 
gungsglieds durch eine Obertragungsfunktion von je- 
dem Betatigungsglied zu jedem MeBpunkt erlangt wird, 
65 um die Zuordnungsinformation zu bestimmen. 

In "den vorstehenden vierten und fUnften AusfUh- 
rungsformen ist eine Zuordnung angefertigt worden, 
welche durch Abtasten von aktuellen Tdnen erlangt 
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w€rden ist. Jedoch kann .die Zuordnung durch Simula- 
tion angefertigt werden,. deren Verfahren detailliert in 

* Verbindung mit einer sechsten Ausfuhrurigsfornvdarge- 
legt wird. 

Zuerst werden in einem, derartigen TonmeBsystem 
entsprechend Fig. 18 Fahrzeuggerausche. in der Nichts- 
teuerungsbetriebsart unter einer Lastbedingung, wel- 
che notig ist fiir die Zuordnungsanfertigung an den Be- 
stimmungspunkten 31, 32, .33, 34 und 35, ebenso wie 
Tone an den Bestimmungspunkten 31, 32, 33, 34 und 35, 
welche iibertragen werden, wenn ein Kdntroller 13 zum 
Ansteuern der jeweiligen Betatigungsgiieder 21 und 22 
unabhangig voneinander in Obereinstimrnung mit der 
Motorurndrehungsordnungskomponente verwendet 
wird, konkret als Folgedaten bezugJich. der Motorum- 
drehung gemessen, um eine Ordnungsyerhaitnisfolge- 
analyse (order ratio trucking. analysis) durchzufuhren. In 
diesem Fall werden die -Zuordnungswerte (die.zu steu- 
ernden Phaseri und Amplituden), .wenn jedes .Betati- 
gungsglied angesteuert wird, aufgezeichnet. * . . 

Als nachstes wird die Zuordnungsinformation bei ei- 
ner gegebenen' Umdrehungsgeschwindigkeit und Last- 
bedingungen in * Obereinstimrnung -mit' einem FluBdia- 
gramm von Fig. 19. bestimmt.' Konkret gemessene Da- 
ten werden in einem Schritt S 101 eingegeben, wahrend 
ein Tondruck Pi obj als Steuerziel bzw. Sollsteuerung fiir 
ciie jeweiligen Bestimmungspunkte " irr einem Schritt 

* S102 eingegeben wiroVDanach wird eine Schleifeausge- 
fiihrt. D.h. da die zu steuernde Phase und Amplitude 
verandert wird, wird -ein Tondruck Pik jedes Bestim- 
mungspunkts als Steuerergebnis durch eine Simulation 
in einem Schritt SI 04 berechnet. In einem Schritt SI 05 
werden die Quadrate der Differenzen zwischen den 
Tondriicken Pi obj als Steuerziele an den jeweiligen Be- 
stimmungspunkten und die Tondriicke Pik als Steuerer- 
gebnisse berechnet und mit einer Wichtungsfunktion Wi 
bezuglich der Bestimmungspunkte multiplizierr und 
summiert, urn eine konkrete Funktion Wk zu erlangen. 
In einem Schritt SI 06 wird bestimmt, ob sich die konkre- 
te Funktion Wk sich auf ihrem minimalen Wert befindet 
Wenn bestimmt wird, daB sich die konkrete Funktion 
nicht auf ihrem minimalen Wert befindet, werden die 
Phase und die Amplitude in einem Schritt St 07 modifi- 
ziert, die Schleifenwiederholungszahl wird in einem 
Schritt Si 08 erhdht, und das System kehrt zu dem 
Schritt SI 04 zuriick. Wenn in dem Schritt S106'festg'e- 
stellt wird, daB sich die konkrete Funktion Wk' an ihrem 
minimalen Wert befindet, wird die Zuordnungsinforma- 
tion in einem Schritt SI 09 gespeichert und das Verfah- 
ren wird beendet. In der vorliegenden Ausfiihrungsform 
wird das Verfahren des tiefsten Abfalls bzw. Abstiegs 
bezuglich der. Beurteilung, ob sich die konkrete Funk- 
tion auf ihrem minimalen Wertbefindet, entsprechend 
Schritt 106, und bezuglich der Modifizierung der Phase 
und der Amplitude entsprechend dem Schritt SI 07 ver- 
wendet. Die Simulation des Steuerergebnisses wird 
durch Oberlagern der Obertragungstone der Ausgangs- 
signale der jeweiligen Betatigungsgiieder ausgefiihrt, 
deren Phase und Amplitude durch die Zuordnungsinfor- 
mation bezuglich der Fahrzeuggerausche zu der Zeit 
der Nichtsteuerung in Obereinstimrnung mit dem Ton- 
wellenuberlagerungspririzip bestimmt werden, wobei 
die Phase und die Amplitude beriicksichtigt wird. 

Wenn eine notwendige Zuordnungsinformation in 
Obereinstimrnung mit dem FluBdiagramm von Fig. 19 
bezuglich jeder der Umdrehungsgeschwindigkeits- und 
Lastbedingungen bestimmt wird, kann eine derartige 
Zuordnungsinformation erlangt werden, um das Erfas- 
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sen der Steuerergebnisse nahe den Steuerzielen an den 
jeweiligen Bestimmungspunkten zu veranlassen. 

' Obwohl ein notwendiges Steuerergebnis experimen- 
tell fur jede Umdrehungsgeschwindigkeits- und Lastbe- 
dingung entsprechend dem Stand derTechnik gefunden 
wurde, kann die Zuordnungsinformation leicht erlangt 
werden lediglich durch konkretes Messen der Fahr- 
zeuggerausche zu der Zeit der Nichtsteuerung unter 
Lastbedingungen, welche notig sind zur Zuordnungsan- 
fertigung, und der Obertragungstone der jeweiligen Be- 
stimmungspunkte, wenn die jeweiligen Betatigungsgiie- 
der wechselseitig unabhangig voneinandenin Form von 
Foigedaten bezuglich. der Motorumdrehung angesteu- 
ert werden, und durch , Durchfiihren der Simulation in 
der vorliegenden Ausfiihrungsform. pes weiteren kann 
die Zuordnungsinformation leicht erlangt werden durch 
Durchfiihren der Simulation in der vorliegenden Erfin- 
dung, obwohl jedes Mai, wenn das Steuerziel verandert 
wird, das. Experiment entsprechend dem Stand der 
Technik durchgefuhrt werden muB. 

Wenn daruber hinaus die vorbestimmte Wichtungs- 
funktion Wi fiir jederi der. Bestimmungspunkte multipli- 
ziert wird, konnen. leicht die gewunschten Steuertdne 
erlangt werden. 

Wie vorsteherid erklart worden ist, ist in Obereinstim- 
rnung mit der vorliegenden Erfindung das Betatigungs- 
glied in der Gerauschquellenseite bzw. an dem Ge- 
rauschquellenende des Gerauschfortpflanzungspfads 
vorgesehen, durch welchen das von dem Fahrzeug ab- 
gestrahlte. Gerausch aus dem Fahrzeug heraus oder in 
das Fahrzeug hinein iibertragen wird, es wird das Steu- 
erweilenformsignal erzeugt, um das Betatigungsglied zu 
veranlassen, den Steuerton zum Steuern des Gerausch- 
es abzustrahien, und es wird eine Information erlangt, 
welche zum Erzeugen des Steuerwellenformsignais no- 
tig ist. Da das Steuerwellenformsignai von dem Betati- 
gungsglied zu dem Steuerton zur Steuerung des Ge- 
rausches iibertragen wird, konnen daher Gerausche, die 
von vielen Gerauschquellen einschlieBliclrdem Motor 
ausgehen, durch die Betatigungsgiieder entsprechend 
einer geringen Zahl von Obertragungspfaden gesteuert 
werden. Da des weiteren das Gerausch und der Steuer- 
ton des Betatigungsglieds durch denselben Obertra- 
gungspfad aus dem Fahrzeug heraus und in das Fahr- 
zeug hinein abgestrahlt werden, konnen das Gerausch 
und der Steuerton sich auf dieselbe Weise fortpfianzen 
und somit iiber einen breiten Bereich gesteuert werden. 

Vorstehend wurde ein Gerauschsteuerungssystem of- 
fenbart, bei welchem ein von einem Motor erzeugtes 
Gerausch veranlaBt wird, mit einem Steuerton eines Be- 
tatigungsglieds zu interferieren, um das Gerausch des 
Motors abzuschwachen oder um das Gerausch in- einen 
Ton umzuwandeln, der eine geschwiinschte Charakteri- 
stik besitzt, wodurch Gerausche auBerhalb und inner- 
halb eines Fahrzeugs bezuglich einer gewunschtenTon- 
charakteristik verarbeitet werden. In dem System ist ein 
Betatigungsglied in einer Gerauschquellenseite bzw. an 
einem Gerauschquellenende eines Gerauschfortpflan- 
zungspfades angeordnet, durch welchen ein von dem 
Fahrzeug abgestrahltes Gerausch aus dem Fahrzeug 
heraus oder in das Fahrzeug hinein iibertragen wird, ein 
Kontroller, der mit dem Betatigungsglied verbunden ist, 
erzeugt ein Steuerwellenformsignai zum Veranlassen, 
daB der Steuerton zur Steuerung des Gerausches yom 
Betatigungsglied abgestrahlt wird, und Sensoren, die 
mit dem Kontroller verbunden sind, erfassen Daten, 
welche notig sind, um den Kontroller zum Erzeugen des 
Steuerwellenformsignais zu veranlassen, beispielsweise 
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Daten beziiglich der Motorumdrehuhgsinformation und 
der Motorlastinformation. 

Patentanspruche 

5 

1. Gerauschsteuerungssystem mit: 

einer Erfassungseinrichtung (1, 2; 81, 82) zum Erfas- 
sen von das Fahrzeug betreffender Information; 
einer Steuersignalerzeugungseinrichtung (4; 83) 
zum Erzeugen eines Steuerwellenformsignals zum io 
Steuerh eines Gerausches, welches von einem 
Fahrzeug ausgesendet wird, im Ansprechen auf ein 
Ausgangssignal der Erfassungseinrichtung, und 
einer Steuertonerzeugungseinrichtung (6; 84, 85), 
welche in einer Gerauschquellenseite bzw. an ei- 15 
nem Gerauschquellenende eines Gerauschfort- 
pflanzungspfads (71; 72) angeordnet ist, durch wel- 
chen das Fahrzeugemissionsgerausch aus dem 
Fahrzeug heraus oder in das Fahrzeug hihein uber- 
tragen wird, zum Zufiihren eines Steuertons, urn zu 20 
veranlassen, daB das Gerausch in dem Gerausch- 
fortpflanzungspfad interferiert, im Ansprechen auf 
ein von der Steuersignalerzeugungseinrichtung 
empfangenes Signal. 

2. Gerauschsteuerungssystem nach Anspruch 1, da- 25 
durch gekennzeichnet, daB die Steuertonerzeu- 
gungseinrichtung an dem Gerauschquellenende 
wenigstens eines Gerauschfortpflanzungspfads 
vorgesehen 1st, welcher von dem inneren Raum ei- 
nes Motorraums des Fahrzeugs in das Fahrzeugin- 30 
nere verl&uft oder wobei der Gerauschfortpflan- 
zungspfad von dem Inneren des Motorraums aus 
dem Fahrzeug heraus verl&uft. 

3. Gerauschsteuerungssystems nach Anspruch 2, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Steuertonerzeu- 35 
gungseinrichtung an einem Ende des Gerauschfort- 
pflanzungspfades nahe dem Motorraum des Fahr- 
zeugs vorgesehen ist. 

4. Gerauschsteuerungssystem nach Anspruch 1, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Steuertonerzeu- 40 
gungseinrichtung innerhalb eines Motorraums des 
Fahrzeugs und in der Nahe eines Armaturenbretts 
angeordnet ist, welches den Motorraum von dem 
Fahrzeuginneren trennt 

5. Gerauschsteuerungssystem nach Anspruch 1, da- 45 
durch gekennzeichnet, daB die Steuertonerzeu- 
gungseinrichtung innerhalb eines Motorraums des 
Fahrzeugs und in der Nahe einer Kuhlergrilloff- 
nung an der vorderen AuBenseite des Fahrzeugs 
angeordnet ist 50 

6. Gerauschsteuerungssystem nach Anspruch 1, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Erfassungseinrich- 
tung eine Umdrehungsgeschwindigkeits-Erfas- 
sungseinrichtung zum Erfassen einer Umdrehungs- 
geschwindigkeit eines in dem Fahrzeug angebrach- 55 
ten Motors aufweist. 

7. Gerauschsteuerungssystem nach Anspruch 6, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Steuersignalerzeu- 
gungseinrichtung 

eine Signalerzeugungseinrichtung zum Erzeugen 60 
eines Signals, welches eine Frequenz entsprechend 
einem gewilnschten Zustand bzw. einer gewiinsch- 
ten Ordnung auf der Grundlage der das Fahrzeug 
betreffenden Information besitzt, die von der Um- 
drehungsgeschwindigkeits-Erfassungseinrichtung 65 
erfaBt wurde, 

eine Speichereinrichtung, welche eine Steuerzu- 
ordnung einer Phase und einer Amplitude entspre- 



chend der darin gespeicherten UmdrehungSge-' 
schwindigkeit des Motors enthalt, und 
eine Signalmodifizierungseinrichtung aufweist zum • 
Durchfuhren der Phasen- und Amplitudensteue- 
rung uber ein Signal, welches von der Signalerzeu- 
gungseinrichtung erzeugt wurde, im Ansprechen 
auf die aus der Speichereinrichtung ausgelesen 
Phase und Amplitude unter Verwendung der erfaB- 
ten Motorumdrehungsgeschwindigkeit 

8. Gerauschsteuerungssystem nach Anspruch 1, da- 
durch' gekennzeichnet, daB die Erfassungseinrich- 
tung eine Motorumdrehungsgeschwindikgeits-Er- 
fassungseinrichtung zum Erfassen der Umdre- 
hungsgeschwindigkeit des in dem Fahrzeug ange- 
brachten Motors und eine Motorlast- Erfassungs- 
einrichtung zum Erfassen einer Last des Motors 
beinhaltet. 

9. Gerauschsteuerungssystem nach Anspruch 8, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Steuersignalerzeu- 
gungseinrichtung 

eine * Signalerzeugungseinrichtung zum Erzeugen 
eines Signals rait einer Frequenz entsprechend ei- 
nem gewunschten Zustand bzw* einer gewunschten 
Ordnung auf der Grundlage der das Fahrzeug be- 
treffenden Information besitzt, welche von der Mo- 
torumdrehungsgeschwindigkeits-Erfassungsein- 
richtung und der Motorlast- Erfassungseinrichtung 
erfaBt wurde, . 

eine Speichereinrichtung, die eine Steuerzuord- 
nung enthalt, welche Daten beziiglich der Phase 
und der Amplitude entsprechend der darin gespei- 
cherten Motorumdrehungsgeschwindigkeit und 
der Motorlast besitzt, und 

eine Signalmodifizierungseinrichtung zum Durch- 
fQhren der Phasen und Amplitudensteuerung uber 
das yon der Signalerzeugungseinrichtung erzeugte 
Signal im Ansprechen auf die aus der Speicherein- 
richtung ausgelesenen Phase und Amplitude unter 
Verwendung der erfaBten Motorumdrehungsge- 
schwindigkeit und der Motorlast aufweist. 

10. Gerauschsteuerungssystem nach Anspruch 6, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Steuersignaler- 
zeugungseinrichtung 

eine Signalerzeugungseinrichtung zum Erzeugen 
eines Signals mit einer Frequenz entsprechend ei- 
nes gewunschten Zustands auf der Grundlage der 
das Fahrzeug betreffenden Information, welche 
von der Erfassungseinrichtung erfaBt wurde, 
eine Speichereinrichtung, die eine Steuerzuord- 
nung mit Daten bezuglich einer Phase und einer 
Amplitude entsprechend den Interferenzgerau- 
schen, die von einer Mehrzahl der darin gespeicher- 
ten Gerauschquellen innerhalb des Motorraums im 
Ansprechen auf die Motorumdrehungsgeschwin- 
digkeit erzeugt wurden, und 

eine Signalmodifizierungseinrichtung zum Durch- 
f Uhren der Phasen- und Amplitudensteuerung Qber 
das von der Signalerzeugungseinrichtung erzeugte 
Signal im Ansprechen auf die von der Steuerzuord- 
nung ausgelesenen Phase und Amplitude unter 
Verwendung der erfaBten Motorumdrehungsge- 
schwindigkeit aufweist. 

11. Gerauschsteuerungssystem nach Anspruch 10, 
darin gekennzeichnet, ciaB die Tonerzeugungsein- 
richtung einen Steuerton entsprechend dem Signal 
der Signalmodifizierungseinrichtung erzeugt, um 
das Interferenzgerausch innerhalb des Fahrzeugs 
zu veranlassen, mit dem Steuerton zu interferieren. 
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{ / 12. Gerauschsteuerungssystem nach Anspruch 11, 
dadurch gekennzeichnet daB eine Mehrzahl von 
Steuertonerzeugurigseinrichtungen vorgesehen ist. 

13. Gerauschsteuerungssystem nach Anspruch 12, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Speichereinrich- 
tung Daten beziiglich der Phase und der Amplitude 
entsprechend eines.von einer.der in einer Mehrzahl 
vorliegenden Steuertonerzeugungseinrichtungen 
erzeugten Steuertons im Ansprechen auf die Mo- 
torumdrehungsgeschwindigkeit speichert 

14. Gerauschsteuerungssystern nach Anspruch 12, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Speichereinrich- 
tung Daten beziiglich. einer Phase und einer Ampli- 
tude speichert, urn zu veranlassen, daB .ein von einer 

;der in einer Mehrzahl vorliegenden Steuertoner- 
zeugungseinrichtungen erzeugter Steuertpn ent- 
fernt wird. 

1 5. - Gerauschsteuerungssystem nach. Anspruch 12, 
dadurch gekennzeichnet,-. daB ein von einer.der in 
einer Mehrzahl vorliegenden , Steuertonerzeu- 
gungseinrichtungen erzeugter Steuerton mit einem 
von der anderen Steuertonerzeugungseinrichtung 
erzeugten Steuerton interferiert;. : / *r • 

= 16. Gerauschsteuerungssystem { nach Anspruch 8, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Steuersignaier- 
zeugungseinrichtung- ; ' ■ • ■ * ' ' 

- eine Signalerzeugungseinrichtting zum Erzeugen 
eines Signals mit einer Frequenz entsprechend ei- 
nem gewunschten Zustand bzw. einer gewiinschten 
Ordnung auf der Grundlage der das Fahrzeug be- 
treffenden information, die von der Motorumdre- 

' huhgsgeschwindigkeits-'Erfassungseinrichtung" sind 
der Motorlasterfassungseinrichtung erfaBt wurde, 
eine Speichereinrichtung, welche eine Steuerzu- 
ordnung mit Daten beziiglich einer Phase und einer 
Amplitude entsprechend dem Interferenzgerausch, 
welches von einer Mehrzahl von darin gespeicher- 
ten Gerauschquellen innerhalb des Motorraurns als 
Antwort auf die Motorumdrehungsgeschwindig- 
keit.und die Motorlast erzeugt wurdej und 
eine Signalmodifizierungseinrichtung zum Durch- 
fiihren der Phasen- und Amplitudensteuerung liber 
das von der Signalerzeugungseinrichtung erzeugte 
Signal im Ansprechen auf die von der Steuerzuord- 
nung, aus gelesen Phase und Amplitude unter Ver- 
wendung der erfaBten Motorunidrehungsge- 
schwindigkeit und der Motorlast aufweist. 

17. Gerauschsteuerungssystem nach Anspruch 16, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Steuertonerzeu- 
gungseinrichtung, einen Steuerton entsprechend 
dem Signal der Signalmodifizierungseinrichtung 
erzeugt, um das Interferenzgerausch innerhalb des 
Fahrzeugs dazu zu veranlassen, mit dem Steurton 
zu interferieren. 

18. Gerauschsteuerungssystem nach Anspruch 17, 
dadurch gekennzeichnet, daB eine' Mehrzahl von 
Steuertonerzeugungseinrichtungen vorgesehen 
sind. 

19. Gerauschsteuerungssystem nach Anspruch 17, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Speichereinrich- 
tung Daten beziiglich einer Phase und einer Ampli- 
tude entsprechend einem Steuerton, welcher von 
einer der in einer Mehrzahl vorliegenden Steuerto- 
nerzeugungseinrichtiingen erzeugt wurde, im' An- 
sprechen auf eine Motorumdrehungsgeschwindig- 
keit speichert. ; 

20. Gerauschsteuerungssystem nach Anspruch 17, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Speichereinrich- 
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tung Daten Beziiglich einer Phase und einer Ampli- 
tude speichert", zum Veranlassen, daB ein Steuerton 
entfernt wird, der von einer der in einer Mehrzahl 
vorliegenden Steuertonerzeugungseinrichtungen 
erzeugt wurde. 

21. Gerauschsteuerungssystem nach Anspruch 17, 
dadurch gekennzeichnet, daB ein Steuerton, der 
von einer der in einer Mehrzahl vorliegenden Steu- 
ertonerzeugungseinrichtungen erzeugt wurde, mit 
einem von der anderen Steuertonerzeugungsein- 
richtung erzeugten Steuerton interf eriert. 

22. Gerauschsteuerungssystem nach Anspruch 7, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Steuerzuordnung 
durch eine Simulation angefertigt wird. 

23. Gerauschsteuerungssystem nach Anspruch 22, 
dadurch gekennzeichnet, daB bei der Anfertigung 
,der Steuerzuordnung durch Simulation eine Wich- 
tung beziiglich der zu steuernden Bestimmungs- 
punkte durchgefuhrt wird. 



Hierzu 19 Seite(n) Zeichnungen 
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